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Abstrak 
 
Kebersihan sungai merupakan faktor penting dalam ekosistem disungai. Sampah organik 
dan non-organik pada dasarnya mempengaruhi tingkat kesehatan ikan, udang, dan makhluk 
air lainnya. Salah satu cara menjaga kebersihan sungai adalah melakukan pembersihan 
secara rutin. Pada umumnya, sampah-sampah tersebut akan diambil dan disingkirkan. 
Keterlibatan manusia secara langsung sangat dibutuhkan. Rancang bangun kapal 
pengambil sampah dengan system pneumatic diharapkan dapat memberikan solusi 
kebersihan sungai dan perairan. Dalam perancangan ini akan menggunakan arduino 
sebagai mikrokontroler untuk menjalankan program yang akan di tanamkan pada system 
kerja kapal ini. Di tambah dengan kendali jarak jauh sehingga kapal ini dapat bergerak 
bebas di atas air. Hasil yang di dapat dari perancangan ini ialah dimana kapal pengambil 
sampah dapat bergerak bebas dengan kendali jarak jauh menggunakan konsul. System 
pneumatic yang di pasang pada lengan robot mampu bergerak   untuk mengambil sampah 
di permukaan air. 
  Kata Kunci : Kapal Pengambil Sampah, Kendali Jarak Jauh, System Pneumatic 
 
1.  PENDAHULUAN  
 
Lingkungan hidup kian waktu mengalami 
ancaman dan kerusakan setiap saat. Kerusakan 
yang disebabkan oleh pola hidup yang tidak 
ramah lingkungan dari manusia merupakan 
penyebab yang diyakini turut andil 
menyebabkan terjadinya kerusakan 
lingkungan hidup. Sebagai akibatnya, 
keseimbangan ekosistem menjadi terganggu. 
Meskipun begitu, belum cukup untuk 
menjadikan kerusakan lingkungan sebagai 
pelajaran yang dapat menumbuhkan 
kepedulian terhadap lingkungan. Kita sebagai 
warga masyarakat dirasa perlu memecahkan 
permasalahan lingkungan hidup terutama dari 
segi kebersihan sungai. 
Mengenai kebersihan lingkungan, 
umumnya penduduk kalimantan selatan 
membuang limbah rumah tangga ke sungai, 
hal ini selain mengotori lingkungan juga dapat 
membuat masalah baru seperti banjir, penyakit 
dan kerusakan ekosistem. Oleh karena itu 
permasalahan tersebut memerlukan sebuah 
solusi, salah satunya perlu adanya alat 
pendukung kebersihan sungai. 
 
1.1 Rumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang yang telah 
diuraikan, dapat dirumuskan permasalahan 
yang akan dihadapi, yaitu sebagai berikut :   
 Bagaimana cara mudah membarsikan 
sampah di sungai 
 Bagaimana merancang dan membuat alat 
yang bias membersihkan sampah di sungai. 
 Bagaimana cara kerja alat pengambil 
sampah di sungai. 
 
1.2. Batasan Masalah 
Mengacu pada cara kerja kapal pengambil 
sampah ini dengan batasan-batasan sebagai 
berikut:  
 Hanya untuk sampah di permukaan air  
 Miniature ini hanya untuk jenis sampah 
ringan 
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 Hanya membatasi jarak kendali sampai 20 
meter 
 Merupakan prototipe kapal pengambil 
sampah, bukan kapal yang sebenarnya. 
 
1.3. Tujuan 
Harapan yang di inginkan dari projek riset 
kapal pengambil sampah ini adalah : 
 Memberikan solusi kebersihan sungai 
 Merancang alat pengambil sampah di air 
 Menguji coba kerja program arduino pada 
aplikasi system pneumatic 
 Menganalisa dan merancang sistem yang 
dikerjakan 
 
1.4. Manfaat 
Manfaat yang di inginkan dari projek riset 
kapal pengambil sampah ini adalah : 
 Meningkatkan ekosistem perairan 
 Meningkatkan kebersihan sampah 
 Mengkatkan kesehatan hidup masyarakat 
Memudahkan cara kerja kebersihan sungai 
 
2.  METODE PENELITIAN 
 
2.1 Studi Literatur 
2.1.1 Kebersihan Lingkungan 
Pengertian Umum Kebersihan Lingkungan 
Lingkungan adalah segala sesuatu yang 
terdapat disekitar makhluk hidup dan 
membawa pengaruh terhadap kehidupan 
makhluk hidup tersebut. Kebersihan adalah 
upaya manusia untuk memelihara lingkungan 
untuk menjadikan daerah yang bersih dan 
mewujudkan serta melestarikan kehidupan 
yang sehat dan nyaman. Kebersihan adalah 
keadaan bebas dari kotoran, termasuk 
diantaranya debu, sampah dan bau. 
Kebersihan juga merupakan salah satu tanda 
dari keadaan higienis yang baik. Tempat yang 
bersih menunjukan bahwa tempat tersebut 
memiliki perhatian khusus terhadap 
kebersihan lingkungannya.   
Menjaga kebersihan lingkungan dapat 
dilakukan di tempat tinggal, tempat bekerja, 
tempat saran umum serta tempat produksi. 
Tingkat kebersihan berbedabeda menurut 
tepat dan kegiatan yang dilakukan manusia. 
Kebersihan pabrik makanan berbeda dengan 
kebersihan di pabrik semikonduktor yang 
bebas debu. 
Lingkup kebersihan lingkungan pada 
dasarnya dapat dibagi menjadi 2 bagian, 
diantaranya : 
a. Lingkungan Alamiah Lingkungan 
alamiah adalah segala sesuatu yang ada di 
alam dan diciptakan oleh Tuhan. 
Lingkungan alamiah dapat berupa danau, 
gunung, dan lain-lain.  
b. Lingkungan Buatan Lingkungan buatan 
adalah segala sesuatu yang dibuat oleh 
manusia dan bertujuan untuk memenuhi 
kebutuhan hidup manusia 
 
2.1.1 Arduino 
 Arduino Uno adalah papan mikrokontroler 
berdasarkan ATmega328 (datasheet). Ini 
memiliki 14 digital pin input / output (dimana 
6 dapat digunakan sebagai output PWM), 6 
input analog, resonator keramik 16 MHz, 
koneksi USB, jack listrik, header ICSP, dan 
tombol reset. Ini berisi semua yang diperlukan 
untuk mendukung mikrokontroler; hanya 
menghubungkannya ke komputer dengan 
kabel USB atau power itu dengan adaptor AC-
DC atau baterai untuk memulai 
menggunakannya. 
 Uno berbeda dari semua papan sebelumnya 
di bahwa itu tidak menggunakan chip driver 
FTDI USB-to-serial. Sebaliknya, fitur 
Atmega16U2 (Atmega8U2 sampai versi R2) 
diprogram sebagai konverter USB-to-serial. 
Revisi ke 2 Uno memiliki resistor menarik 
garis 8U2 HWB line to ground, sehingga lebih 
mudah untuk dimasukkan ke dalam mode 
DFU. Revisi ke 3 memiliki fitur-fitur baru 
berikut:   1,0 pin out: menambahkan SDA dan 
pin SCL yang dekat dengan pin AREF dan dua 
pin baru lainnya ditempatkan dekat dengan pin 
RESET, yang IOREF yang memungkinkan 
perisai untuk beradaptasi dengan tegangan 
yang tersedia dari papan. Di masa depan, 
perisai akan kompatibel dengan kedua papan 
yang menggunakan AVR yang beroperasi 
dengan 5V dan dengan Arduino Due yang 
beroperasi dengan 3.3V. Yang kedua adalah 
pin tidak terhubung, yang disediakan untuk 
tujuan masa depan.  
 "Uno" berarti satu di Italia dan diberi nama 
untuk menandai peluncuran Arduino 1.0. The 
Uno dan versi 1.0 akan menjadi versi referensi 
Arduino, bergerak maju. The Uno adalah yang 
terbaru dalam serangkaian USB Arduino 
papan, dan model referensi untuk platform 
Arduino; untuk perbandingan dengan versi 
sebelumnya, lihat indeks Arduino papan. 
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Gambar 1. Arduino 
 
2.1.2 Pneumatik 
 Pneumatik adalah sebuah sistem penggerak 
yang menggunakan tekanan udara sebagai 
tenaga penggeraknya. Cara kerja Pneumatik 
sama saja dengan hidrolik yang 
membedakannya hanyalah tenaga 
penggeraknya. Jika pneumatik menggunakan 
udara sebagai tenaga penggeraknya, dan 
sedangkan hidrolik menggunakan cairan oli 
sebagai tenaga penggeraknya. Dalam 
pneumatik tekanan udara inilah yang 
berfungsi untuk menggerakkan sebuah 
cylinder kerja. Cylinder kerja inilah yang 
nantinya mengubah tenaga/tekanan udara 
tersebut menjadi tenaga mekanik (gerakan 
maju mundur pada cylinder). 
 Sistem pneumatik ini biasa diaplikasikan 
pada mesin – mesin industri. Dikarenakan 
kurangnya daya/kekuatan mekanik dari 
pneumatik. Maka pneumatik ini hanya bisa 
diaplikasikan pada mesin – mesin yang tidak 
terlalu membutuhkan tenaga mekanik yang 
kuat (mesin-mesin bertenaga ringan) dalam 
pengoperasiannya 
 
Gambar 2. Arduino 
 
2.1.3. Solenoid valve Pneumatik  
 Solenoid valve pneumatic adalah katup 
yang digerakan oleh energi listrik melalui 
solenoida, mempunyai kumparan sebagai 
penggeraknya yang berfungsi untuk 
menggerakan piston yang dapat digerakan 
oleh arus AC maupun DC, solenoid valve 
pneumatic atau katup (valve) solenoida 
mempunyai lubang keluaran, lubang masukan 
dan lubang exhaust. 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3. Solenoid valve Pneumatic 
 
 Lubang masukan, berfungsi sebagai 
terminal / tempat udara bertekanan masuk atau 
supply (service unit), sedangkan lubang 
keluaran berfungsi sebagai terminal atau 
tempat tekanan angin keluar yang 
dihubungkan ke pneumatic, dan lubang 
exhaust, berfungsi sebagai saluran untuk 
mengeluarkan udara bertekanan yang terjebak 
saat plunger bergerak atau pindah posisi 
ketika solenoid valve pneumatic bekerja. 
Solenoid valve adalah elemen kontrol yang 
paling sering digunakan dalam fluidics. Tugas 
dari solenoid valve dalah untuk mematikan, 
release, dose, distribute atau mix fluids. 
Solenoid valve banyak sekali jenis dan 
macamnya tergantung type dan 
penggunaannya, namun berdasarkan 
modelnya solenoid valve dapat dibedakan 
menjadi dua bagian yaitu solenoid valve single 
coil dan solenoid valve double coil keduanya 
mempunyai cara kerja yang sama. 
 Solenoid valve banyak digunakan pada 
banyak aplikasi. Solenoid 
valve  menawarkan switching cepat dan 
aman, keandalan yang tinggi, awet/masa 
service yang cukup lama, kompatibilitas 
media yang baik dari bahan yang 
digunakan, daya kontrol yang rendah dan 
desain yang kompak. 
 Solenoid valve mempunyai banyak 
variasi dalam hal kegunaan atau 
kebutuhan dari mesin tersebut, diantara 
kegunaan solenoid valve adalah: 
 Digunakan untuk menggerakan tabung 
cylinder. 
 Digunakan untuk menggerakan piston 
valve. 
 Digunakan untuk menggerakan blow zet 
valve. 
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Gambar 4. Solenoid Valve 5/2 Way  
 
2.1.2 Driver Motor DC L298 N 
L298N adalah jenis IC driver motor yang 
dapat mengendalikan arah putaran dan 
kecepatan motor DC ataupun Motor stepper. 
Mampu mengeluarkan output tegangan untuk 
Motor DC dan motor stepper sebesar 50 volt.  
IC l298 terdiri dari transistor-transistor 
logik (TTL) dengan gerbang nand yang 
memudahkan dalam menentukkan arah 
putaran suatu motor dc dan motor stepper. 
Dapat mengendalikan 2 untuk motor DC 
namun pada hanya dapat mengendalikan 1 
motor stepper.  
 
Gambar 5. Driver Motor DC L298N  
 
2.2. Metode Penelitian 
Perancangan kapal pengmabil sampah ini 
melalui beberapa tahapan. Dimulai dari tahap 
penggambaran desain, hingga pembutannya. 
 
2.2.1 Perancangan Kapal 
 Perancangan kapal pengangkut sampah ini 
terbuat dari pipa pvc sepanjang 1 meter 
sebanyak 4 buah, sambungan pipa T sebanyak 
4 buah dan penutup pipa sebanyak 4 buah, 
untuk bagian tengah terbuat dari plat besi 
sepanjang 55 cm x 35 cm. 
 
Gambar 6. Rancangan Kapal  
 
2.2.2 Perancangan Pemungut Sampah 
Perancangan Bagian Pemungut Sampah ini 
dilakukan dimana menggunakan cara kerja 
pneumatic yang dilengkapi solenoid valve 12 
v dc, seperti yang diperlihatkan pada gambar 
dibawah ini : 
 
Gambar 7. Prototipe Lengan Robot 
Pengambil Sampah 
 
2.2.3 Perancangan Penampung  Sampah  
Perancangan Penampung Sampah Pada 
Perahu:pada bagian ini terbuat dari ban dalam 
bekas sepeda motor ukuran 8 dan dilengkapi 
jarring.Penampung sampah padaperahu 
berfungsi sebagai menampung sampah yang 
berhasil diangkut menggunakan pemungut 
sampah. 
 
Gambar 8. Tempat Sampah 
 
2.2.4 Perancangan Sistem  Kerja  
Prinsip kerja sistem secara keseluruhan 
yaitu  : 
 Pertama, kapal akan bergerak bila di 
perintah.  Proses perintah dilakukan oleh 
sebuah konsul. Didalam progam konsul 
terdapat banyak perintah untuk 
bergeraknya semua program kerja kapal 
ini. Program konsul untuk kapal ialah:  
a. kapal gerak Maju 
b. kapal gerak mundur 
c. kapal belok kanan 
d. kapal belok kiri 
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 Kedua, gerak lengan robot untuk 
mengambil sampah. Program konsul yang 
di tanamkan pada arduino untuk 
menggerakan motor DC dan beberapa 
silinder pneumatic. Pada lengan robot 
terdapat komponen : 
a. Satu motor DC guna memutar ke kanan 
dan ke kiri.  
b. Tiga buah silinder pneumatic sebagai 
pengerak proses pengambilan sampah 
di permukaan air. 
 
  Gambar  9. Perancangan cara kerja system 
 
(a) Maju (b) Belok Kanan 
Gambar 10. Flowchart Kapal Bergerak 
 
 
Gambar 11. Flowchart Lengan Robot 
 
2.2.5 Perancangan Sistem Komunikasi  
Komunikasi  antara konsul dengan 
mikrokontroler melalui Interaksi user 
yaitu untuk bagian motor penggerak kapal  
berupa maju dan mundur, berhenti, belok 
kanan, belok kiri. Untuk bagian 
penuematik yang ada ditangan pengambil 
sampah berupa tombol segitiga,kotak  dan 
bulat .Dan untuk pemutar arah pemungut 
sampah menggunakan tombol L2 dan R2. 
 
Gambar 12. Fungsi Tombol pada Konsul 
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      Gambar 13. Konfirgurai Pin Pada 
Donggle Wireless 
 
Ada 9 pin di dalam konektor PS2 Controller, 
yaitu  
a. Pin Data 
b. Pin Command 
c. Pin Vibration Motor Power 
d. Pin Ground 
e. Pin Power 3.3V 
f. Pin Attention 
g. Pin Clock 
h. Pin Unknown 
i. Pin Acknowledge 
 Tetapi dari 9 pin tersebut,  hanya akan 
memakai 6 buah saja, yaitu Pin 1, 2, 4, 5, 6 dan 
7. Sesuai dengan library yang sudah dibuat 
oleh Bill Porter, koneksi pin-pin tersebut 
dengan board Arduino adalah sebagai berikut: 
a. Pin 1 (Data)  Pin Digital 12 Arduino 
b. Pin 2 (Command)  Pin Digital 11 
Arduino 
c. Pin 4 (Ground)  Pin Ground Arduino 
d. Pin 5 (Power 3.3V)  Pin 3.3V Arduino 
e. Pin 6 (Attention)  Pin Digital 10 
Arduino 
f. Pin 7 (Clock)  Pin Digital 13 Arduino 
 
2.2.6 Rangkaian kendali pada arduino 
Rangkaian pada rancangan kendali kapal 
pengambil sampah ini tampak pada gambar 
dibawah ini. Penggunaan beberapa port pada 
arduino pada kendali motor dan solenoid. 
   
         Gambar 14. Jalur Rangkaian kontrol 
 
Keterangan : 
Bagian Donggle Wireless PS2 : 
a. Pin 1 (Data)  Pin Digital 12 Arduino 
b. Pin 2 (Command)  Pin Digital 11 
Arduino 
c. Pin 4 (Ground)  Pin Ground Arduino 
d. Pin 5 (Power 3.3V)  Pin 3.3V Arduino 
e. Pin 6 (Attention)  Pin Digital 10 Arduino 
f. Pin 7 (Clock)  Pin Digital 13 Arduino 
 
Bagian Relay Solenoid valve Wireless PS2 : 
a. PIN VCC  PIN 5 V Arduino 
b. PIN GND  PIN GND Arduino 
c. PIN IN1(RELAY 1)  Pin Digital 6 
Arduino 
d. PIN IN2(RELAY 2)  Pin Digital 7 
Arduino 
e. PIN IN2(RELAY 3)  Pin Digital 8 
Arduino 
 
Bagian  Relay Untuk Driver Motor DC Dan 
Motor Power Window : 
a. Pin IN1(RELAY 1)  Pin  Digital  30 
Arduino 
b. Pin IN2(RELAY 2)  Pin Digital 31 
Arduino 
c. PIN GND  PIN GND Arduino 
d. PIN VCC  PIN 5 V Arduino 
 
Bagian  Driver Motor DC: 
a. Pin IN1  Pin Digital 1 Arduino 
b. Pin IN2  Pin Digital 2 Arduino 
c. Pin IN3  Pin Digital 3 Arduino 
d. Pin IN4  Pin Digital 4 Arduino 
e. Pin Sumber +  Aki +12 DCV 
f. Pin Sumber -  Aki -12 DCV 
g. PIN GND  Pin GND  
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Bagian  Driver Motor Power Window : 
a. Pin IN1  Pin Digital 34 Arduino 
b. Pin IN2  Pin Digital 35 Arduino 
c. Pin PWM  Pin PWM 9 Arduino 
d. PIN 5 V  Pin 5 V StepDown LM2596 
e. Pin Sumber +  Aki +12 DCV 
f. Pin Sumber -   Aki -12 DCV 
 
3.  HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1 Hasil kerja Kapal Pengambil Sampah 
Dalam project ini kami melakukan 
beberapa percobaan untuk menguji dan 
menganalisa kemampuan gerak dan 
optimalisasi kapal pengambil sampah. 
 
3.1.1 Perakitan Bagian Lengan Robot 
Pengangkut Sampah  
 Bagian Pengangkut Sampah ini terbuat dari 
aluminium dilengkapi dengan pneumatik dan 
dilengkapi solenoid valve 12 volt DC, seperti 
yang diperlihatkan pada gambar dibawah ini : 
 
 
Gambar 14. Lengan Robot 
 
 3.1.2. Perakitan Bagian Bagian kapal 
Perahu pengangkut sampah ini terbuat dari 
pipa pvc sepanjang 1 meter sebanyak 4 buah 
dengan 2 buah ukuran pipa 4 inci dan 2 buah 
ukuran pipa 3 inci,sambungan pipa T 
sebanyak 4 buah dan penutup pipa sebanyak 6 
buah, untuk bagian tengah terbuat dari plat 
besi setebal 2mm dan sepanjang 55 cm x 35 
cm. 
 
Gambar 15. Uji Kapal di atas Air 
 
3.1.3. Hasil Akhir Pembuatan Prototipe 
Kapal pengambil Sampah 
Prototipe Kapal Pembersih Sampah setelah 
selesai dirakit yang dilengkapi aki 12 dcv dan 
juga kompresor mini 12 dcv. 
 
 
Gambar 16.  Prototipe Kapal  
 
Tabel 1. Spesifikasi Prototipe Kapal 
 
Bagian 
 
Berat 
(Kg) 
Ukuran 
 P L T 
Body Kapal 
(Pipa) 
5 1 M 60 
Cm 
15 
Cm 
Tangan 
Pengangkut 
Sampah 
10 70 
Cm 
40 
Cm 
45 
Cm 
 
3.2 Pembahasan 
 Prototipe ini mempunyai berat kurang lebih 
15 kg dengan volume penampung sampah 
sebesar 0.12 m3 panjang alas 80 cm, lebar alas 
74 cm dan tinggi 50 cm. Mengunakan pipa 
sebagai pelampung utama prototipe kapal 
pembersih sampah, dan penampung sampah di 
sisi kiri dan kanan.Prototipe ini menggunakan 
sebuah arduino mega sebagai mikrokontroler 
yang terhubung melalui wireless konsul. 
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Sebagai penggerak perahu, digunakan dua 
buah motor DC pada sisi kanan dan sisi kiri 
perahu. 
 
3.2.1. Pengujian Konsul 
Pengujian konsul di lakukan untuk 
mengetahui kerja komuniklasi kontrol jarak 
jauh pada projek kapal ini. Di bawah ini Tabel 
pengujian kerja konsul : 
 
Tabel 2. Data Pengujian Konsul 
Uji Coba Hasil Ket 
Tekan 
Segitiga 
(▲) 
Akan mengaktifkan relay 
untuk menyalakan selenoid 
valve yang dimana 
digunakan untuk mengatur 
udara pneumatic bagian 
lengan bawah. 
Berhasil 
Tekan 
Kotak (■) 
Akan mengaktifkan relay 
untuk menyalakan selenoid 
valve yang dimana 
digunakan untuk mengatur 
udara pneumatic bagian 
tangan. 
Berhasil 
Tekan 
Bulat (●) 
Akan mengaktifkan relay 
untuk menyalakan selenoid 
valve yang dimana 
digunakan untuk mengatur 
udara pneumatic bagian 
lengan atas. 
Berhasil 
Tekan R2 Untuk mengarahkan tangan 
pengangkut sampah kearah 
kanan yg menggunakan 
motor power window. 
Berhasil 
Tekan L2 Untuk mengarahkan tangan 
pengangkut sampah kearah 
kiri yg menggunakan motor 
power window. 
Berhasil 
Tekan R3 Akan mengaktifkan relay 
untuk menyalakan motor 
driver bagian 1. 
Berhasil 
Tekan L3 Akan mengaktifkan relay 
untuk menyalakan motor 
driver bagian 2. 
Berhasil 
Tekan 
Atas (↑) 
Untuk menggerakan kedua 
motor DC agar bergerak 
kedepan. 
Cukup. 
Tekan 
Kanan 
(→) 
Untuk menggerakan motor 
DC bagian kiri agar bergerak 
kearah kanan. 
Cukup  
3.2.2 Pengujian Pneumatik 
Pengujian Pneumatik di lakukan untuk 
mengetahui kerja tangan robot. Hal ini paling 
utama disebabkan lengan robot bertugas 
mengambil sampah di permukaan air. 
 
Tabel 3. Data Pengujian Pneumatik 
Uji Coba Hasil Ket 
Pneumatik 1 
di isi 5 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 1 
dengan mudah 
mengangkat berat  
bodi pneumatik 2 
dan 3 
Berhasil, tapi 
gerak pneumatik1 
sangat cepat 
Pneumatik 1 
di isi 4 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 1 
dengan mudah 
mengangkat berat  
bodi pneumatik  2 
dan 3 
Berhasil, tapi  
gerak pneumatik1 
sangat cepat 
  
Pneumatik 1 
di isi 3 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 1 
dengan mudah 
mengangkat berat  
bodi pneumatik 2 
dan 3 
Berhasil, tapi  
gerak pneumatik1 
sangat cepat 
  
Pneumatik 1 
di isi 2 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 1 
dengan mudah 
mengangkat berat  
bodi pneumatik 2 
dan 3 secara 
halus 
Berhasil 
Pneumatik 1 
di isi 1 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 1 
mengangkat berat  
bodi pneumatik 2 
dan 3 sangat 
lambat 
Berhasil, karena 
kurang tekanan 
udara 
Pneumatik 2 
di isi 5 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 2 
dengan mudah 
mengangkat berat  
bodi pneumatik  3 
Berhasil, tapi  
gerak pneumatik2 
halus 
Pneumatik2 
di isi 4 bar 
(tanpa speed 
control) 
Pneumatik 2  
mengangkat berat  
bodi pneumatik  3  
secara halus 
Berhasil 
 
4. KESIMPULAN 
 
 Rancang bangun prototipe kapal 
pengambil sampah dapat bekerja sesuai 
harapan. Kendali jarak jauh dapat berfungsi 
sampai jarak 15 mater. System Pneumatik 
bekerja dengan optimal. Gerak kapal berjalan 
dengan baik. Lengan robot dapat berhasil 
mengambil sampah di permukaan air. 
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